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Die folgenden Angaben sind den vom Anmelder eingereichten Unterlagen entnommen 

Prufungsantrag gem. § 44 PatG ist gestellt 

(S) Vorrichtung zur Regelung des Fahrverhaltens eines Fahrzeugs auf der Basis einer zweifachen Uberprufung der 
Abweichung der tatsachlichen Giergeschwindigkeit von einer Soll-Geschwindigkeit 

@ Die Erfindung betrifft eine Vorrichtung zur Regelung ^ ^ 

des Fahrverhaltens eines Fahrzeugs (12), die eine erste 
Giergeschwindigkeitsabweichung {AyD einer Gierge- 
schwindigkelt [y), die uber einen Glergeschwindigkeits- 
sensor (36) erfaf^t wird, von einer Soll-Giergeschwindig- 
keit iyt), die aus dem uber einen Lenkwinkelsensor (34) er- iofl. 
fafSten Lenkwinkel (0) und der uber einen Fahrzeugge- 
schwindigkeitssensor erfafiten Fahrzeuggeschwindigkeit 

(V) abgeschatzt wird, sowie wenigstens eine zweite Gier- ggPL 
geschwindigkeitsabweichung {Ay2) einer Giergeschwin- 
digkeit (^rw), die aus den uber Raddrehzahlsensoren 
(32FU 32FR, 32RU 32RR) erfaf^ten Raddrehzahlen (Vfl, Vf r. 
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Vrl, Vrr) eines Raderpaars bestehend aus einem iinken 
Rad (10FL) und einem rechten Rad (10FR) abgeschatzt 
wird, von der Soll-Giergeschwindigkeit (7t) oder eine drit- 
te Giergeschwindigkeitsabweichung {Ay3) einer Gierge- 
schwindigkeit [yg), die aus der uber einen Querbeschleu- 
nigungssensor (38) erfafSten Querbeschleunigung (Gy) 
und der Ciber einen Fahrzeuggeschwindigkoitssensor er- 
fafSten Fahrzeuggeschwindigkeit (V) abgeschatzt wird, 
von der Soll-Giergeschwindigkeit iyi) erfafSt und eine 
Giergeschwindigkeitsregelung einleitet, wenn die erste 
Giergeschwindigkeitsabweichung [Ay^) grofSer ist als ein 
diesbezuglich bestimmter Schwellenwert (AycI) und des 
weiteren wenigstens die zweite oder dritte Giergeschwin- 
digkeitsabweichung (Ay2, Ay3) grolSer ist als ein diesbe- 
zugh'ch bestimmter Schwellenwert (Ayc2, AycS). 
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Beschreibung 

Die Erfindung betrifFi eine Fahrvcrhahensregelung zur 
Verb inrie rung einer Schleuder- und/oder Abdrifibewegung 
eines Fahrzeugs und ini besondcren eine Fahrverhallensre- 5 
gelvorrichtung zur Sieuerung des Brenissy stems des Fahr- 
zeugs in der Weise, daB ein ausgewahlles Rad oder mehrere 
ausgcwahlie Rader konlroUiert abgebremst werdcn, um ei- 
nem Ansiieg der Abweichung der iiber einen Giei^geschwin- 
digkcicsscnsor erfaBien laisachlicben Giergescbwindigkeii lO 
von ciner aus deni I^nkwinkel und der Fahrzeuggeschwin- 
digkeil abgeschatzten SoU-(iiergeschwindigkeil entgegen- 
zuwirken, wenn die Abweichung groBer isl als einen diesbe- 
ziighch bcsiinunier Schwelienwerl. 

Es isl bereiis bekannt. zur Verhinderung einer Schleuder- 15 
und/oder Abdrifibewegung des Fahrzeugs das Fahrverhal- 
!en eines Fahrzeugs durch ein kontrollienes Abbrenisen ei- 
nes ausgcwahlicn Radcs odcr mchrcrcr aus gcwahhcr Radcr 
zu regeln, wobei die Abweichung der tiber einen Gierge- 
schwindigkeitsscnsor erfaBien laisachlicben Giergeschwin- 20 
digkeil von einer aus dem Lenkwinkel und der Fahrzeugge- 
schwindigkeii abgeschatzten Soll-Giergeschwindigkeil be- 
obachtet und, wenn die Abweichung groBer wird als ein 
diesbezughch beslimmier SchwellenwerU eine derartige 
Fahrverhaliensregelung eingeleitel wird. Dies wird bei- 25 
spielsweise in der offengelegien Japanischen Palentverof- 
fentiichung Nr, 6-115418 beschrieben. Eine derartige Ver- 
haltensregelung ist zur Verhinderung einer Schleuder- und/ 
Oder Abdrifibewegung eines Fahrzeugs efFekiiv, da die Ab- 
weichung der uber einen Giergeschwindigkeilssensor erfaB- 30 
len Giergeschwindigkeit von der aus dem Lenkwinkel und 
der Fahrzeuggeschwindigkeii abgeschatzten Giergeschwin- 
digkeit den Reifenhaflzusland im Bereich der Haftgrenze re- 
prasentiert. 

Die Effekti vital einer derarligen Fahrverhaliensregelung 35 
basiert jedoch auf der Voraussetzung, daB der Gierge- 
schwindigkeilssensor ein der laisachlicben Giergeschwin- 
digkeit entsprechendes korrekies Signal erzeugl. Die Gier- 
geschwindigkeit wahrend des Fahrzusiands des Fahrzeugs 
laBt sich niitiels sogenannier Giergeschwindigkeiissensoren, 40 
die in vcrschiedenen Typen erhaltlich sind und generell ein 
auf eine Winkelgeschwindigkeii ansprechendes Tragheits- 
elemeni aufwcisen, unruittelbar erfassen. Durch derartige 
Giergeschwindigkeiissensoren laBt sich die Giergescbwin- 
digkeii mil cinern hohen Ansprechvermogen unmittelbar er- 45 
fassen. Dcnnoch sind kommerziell erhallliche Gierge- 
schwindigkeiissensoren iiii Hinbhck auf ihre Leistungsfa- 
higkeii bislang noch nichi besonders zuverlassig, da sich die 
Messung tnoiiicniancr Wene einer sich andemden Winkel- 
geschwindigkeii icchnisch als sehr schwierig erweist. 50 

Tni Fall eines Fahrzeugs mil vier Radem laBi sich die 
Giergescbwindigkeii andererseits aus einem Vergleich der 
Raddrchzahlcn eines Raderpaars beslehend aus einem lin- 
ken Rad und cinein rcchien Rad, insbesondere eines ange- 
iriebcnen, d. h. cincs nichl anlreibenden Raderpaars, ab- 55 
schiit/.cn. Die Raddrehzahl laBl sich auf eine einfache Weisc 
mil einer hohen Gcnauigkeil erfassen. Die Abschatzung der 
Gicrgcschwindigkcii gcmaB diesem Verfahren isl aufgrund 
eines Schlupfs zwischen den Rader und der Fahrbahn je- 
doch fur einen Fehler anfaUig. 60 

Die Giergescbwindigkeii eines Fahrzeugs laBl sich femer 
aus der uber einen Querbeschleunigungssensor erfaBien 
Querbeschlcunigung des Fahrzeugs und der iiber einen 
Fahrzeuggcschwindigkeilssensor erfaBien Fahrzeugge- 
schwindigkeii abschaizcn. Qucrbcschlcunigungsscnsorcn, 65 
die ebcnfalls in vcrschiedenen Typen erhaltlich sind, sind in 
ihrer I^isiungsfahigkeii im allgenieinen zuverlassiger als 
Giergeschwindigkeiissensoren, da sich eine lineare Be- 
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schleunigung, sclbsi wenn sic sich anderi, uber einen viel 
einfacheren Mcchanisnius erfassen laBi als eine sich an- 
dernde Winkelgeschwindigkeii. Die Abschaizung der Gier- 
gescbwindigkeii eines Fahr/.cugs aus der Querbeschlcuni- 
gung und der Fahrzeuggeschwindigkeii isl aufgrund cincs 
Quer- und Langsschlupfs zwischen den Radem und der 
Fahrbahn jedoch fehlerbehafici, Des weileren isl die Ah- 
schalzung der Giergescbwindigkeii aus der Querbcschicuni- 
gung und der Fahrzeuggeschwindigkeii mil ciner inharenicn 
Ansprechvcrzogerung verbundcn. 

In Anbciracbi der vorslehend erwalmlcn Probleinc im Zu- 
sairuiienhang mil der Falirvcrhaliensregelung von Fahrzeu- 
gen auf der Basis der Abweichung der uber einen Gierge- 
schwindigkeilssensor erfaBien laisachlicben Giergeschwin- 
digkeit von einer aus dcni Lenkwinkel und der Falirzcuggc- 
schwindigkeit abgeschatzten Soll-Giergeschwindigkeil so- 
wie im Hinblick auf die Voncile und Nachieilc der verschic- 
dcncn Einrichtungcn zur Ertassung der Giergescbwindigkeii 
hat die Erfindung die Aufgabe, eine lechnisch verbessene 
Vorrichtung zur Regelung des Fahrverhallcns cincs Fahr- 
zeugs zu schaffen, niilicls welchcr auf der Basis einer ver- 
besserten Abschaizung der Abweichung der iiber einen 
Giergeschwindigkeilssensor erfaBien taisachlichen Gierge- 
scbwindigkeii von der aus dem I^enkwinkel und der Fahr- 
zeuggeschwindigkeii abgeschalzlcn Sol 1-Giergeschwindig- 
keit das Fahrzeugfahr\'crhalten angemessen geregcli wird. 

Diese Aufgabe wird durch die erfindungsgernaBe Vorrich- 
tung zur Regelung des Fahrverhallens eines Fahrzeugs gc- 
maB den Merkmalen des Palentanspruchs 1 gelosi. Vorleil- 
hafle Ausgestallungen sind Gegensiand der Unieranspruche 
2 bis 5. 

Die erfindungsgernaBe Vorrichtung zur Regelung des 
Fahrverhallens eines Fahrzeugs mil einer Falirzeugkarosse- 
rie, einem linken Vorderrad, einem recbten Vorderrad, ei- 
nem linken Hinlerrad, einem rechlen Hinlerrad, welche an 
der Fahrzeugkarosserie aufgehangi sind, einem Lenksysiein 
und einem Bremssystem zuni selekliven Abbrenisen Jedes 
dieser Rader umfaBl im besondcren eine Einricblung zur Er- 
fassung der Giergescbwindigkeii des Fahrzeugs, eine Ein- 
richtung zur Erfassung der Radgeschwindigkeiien bzw. 
Raddrchzahlcn, eine Einricblung zur Erfassung des Lenk- 
winkels des Lenksysiems, eine Einricblung zur Erfassung 
der Querbeschlcunigung des Fahrzeugs sowie eine Berech- 
nungs-/Steuereinrichlung zur Berechnung einer erslen Gier- 
geschwindigkeilsabweichung der Giergescbwindigkeii, die 
iiber die Giergeschwindigkeiiserfassungseinrichlung crfaBl 
wird, von einer Soll-Giergeschwindigkeil, die aus dem iiber 
die Lenkwinkelerfassungseinrichlung erfaBien Lenkwinkel 
und der iiber die Raddrehzahlerfassungseinrichiung erfaBien 
Fahrzeuggeschwindigkeii abgeschatzt wird, und wenigsiens 
einer zweiten Giergeschwindigkeit sabweichung einer Gier- 
geschwindigkeit, die aus den Raddrehzahlen eines Rader- 
paars beslehend aus einem linken Rad und einem rechlen 
Rad abgeschatzt wird, von der Soll-Giergeschwindigkeil 
oder einer drilten Giergeschwindigkeiisabweichung einer 
Giergeschwindigkeit, die aus der iiber die Querbeschleuni- 
gungserfassungseinrichlung erfaBien Querbeschlcunigung 
und der iiber die FabrzeuggeschwindigkeiLserfassungs- 
einrichtung erfaBien Fahrzeuggeschwindigkeii abgeschalzl 
wird, von der Soll-Giergeschwindigkeil, wobei die Berech- 
nungs-ZSieuereinrichtung iiberpriifl, ob die ersle Gierge- 
schwindigkeiisabweichung groBer isl als ein diesbeziighch 
bestimmter SchwellenwerU um im Fall einer posiliven Anl- 
wort dieser Uberprufung ein ersies positives Sieuersignal zu 
crzcugcn, und glcichzciiig, ob wcnigslcns die zwcitc odcr 
dritte Giergeschwindigkeiisabweichung groBer isl als ein 
diesbeziiglich beslimmier Schwelienwerl, um ini Fall einer 
posiliven Aniwori dieser Uberprufung ein zweiies positives 
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Sieuersignal zu erzeugen, und das Brcinssysieni so sicuen, 
daB wenigsiens cines der Radcr konirollien abgebrcnisi 
wird. uiii die ersie Giergeschwindigkeiisabweichung zu vcr- 
niindem, wenn nehen dem ersten posnlivcn Sieuersignal das 
zweile positive Sieuersignal erzeugi wird. 3 

Ini Fall der Verhahensregelvorrichlung in der vorsichend 
beschriebenen Ausgestaltung konnie die Berechnungs- 
/Sieuereinrichlung nach der Fesislellung, daB die crsie Gier- 
geschwindigkeiisabweichung uber einen diesbezuglich bc- 
siiiiiinien Schwellenzeiirauni hinweg groBer isi als der dies- 10 
bcziiglich besiiminie Schwellenwcri, uberpriifen, ob wenig- 
siens die zweiie oder drilie (liergeschwindigkeilsabwei- 
chung groBer isi als ein diesbezuglich besiinimter Schwel- 
lenwcri. 

In diesem Fall konnie die Berechnungs-ZSieuereinrich- I5 
lung des weiieren uberprufen, ob wenigsiens die zweiie oder 
driue Giergeschwindigkeiisabweichung uber einen diesbe- . 
ziiglich bcstimniLcn Schwellenzeiirauni hinweg groBcr isi 
als ein diesbezuglich bestiinmier Schwellenwert, um das 
zweite positive Signal zu erzeugen. 20 

In einer weiieren Ausgeslallung konnie die Berechnungs- 
/Sleuereinrichiung uberpriifen, ob die zweiie und drille 
Giergeschwindigkeiisabweichung in dieser Reihenfolge 
nacheinander jeweils groBer werden als der diesbezuglich 
besliuLiiile jewcilige Schwellenweri, so daB das zweiie posi- 25 
live Signal erzeugi wird, wenn wenigsiens eine der Anlwor- 
len der Uberpriifung positiv isi. 

Des weiieren konnie die Berechnungs-ZSieuereinrichlung 
die Giergeschwindigkeilserfassungseinrichtung in bezug 
auf deren Nullpunkiabweichung kalibrieren, wenn das Fahr- 30 
zeug still sleht und/oder geradeaus fahrt. 

Weilere Merkmale und voneilhafte Ausgestaliungen er- 
geben sich aus der nachslehenden Beschreibung, in der auf 
die beigefugten Zeichnungen Bezug genommen wird: 

Fig, 1 zeigl eine schemalisierle Ansicht eines Fahrzeugs, 35 
in der Teile und Konstruktionen gezeigl sind, die fur die Er- 
findung relevant sind 

Die Fig. 2 und 3 zeigen in Kombinalion mileinander ein 
FluBdiagramm, das eine Ausgesialiung des Beiriebs der er- 
findungsgemaBen Verhaliensregelvorrichlung darsielli. 40 

Fig. 4 zeigl eine Subrouline, die in dem FluBdiagramm in 
den Fig. 2 und 3 integriert ist. 

Fig. 5 zeigl ein Diagramm, das einen beispielhaften Zu- 
sanimenhang zwischen einer Abdriftunierdruckungsbrems- 
krafl Bd und eines Absolulwerts einer Giergeschwindig- 45 
keiisabweichung A7I zeigl. 

Fig. 6 zeigl eine schemalisierle Ansicht eines Falirzeugs 
wahrend einer Abdrifiunterdruckungssieuerung. 

Fig. 7 zeigt ein Diagramm, das einen beispielhaften Zu- 
samnienhang zwischen einer Schleuderunlerdruckungs- 50 
bremskraft Bs und eines Absolut werts einer Giergeschwin- 
digkeiisabweichung A7I zeigl. 

Fig. 8 zeigt eine schemalisierle Ansicht eines Fahrzeugs 
wahrend einer Schleuderunterdriickungssteuerung. 

Fig. 9 zeigt ein Diagramm, das einen beispielhaften Zu- 55 
sammenhang zwischen zeiiabhangigen Verhalten dreier Ar- 
len von Giergeschwindigkeilsabweichungen und der Aus- 
fiihrung der Fahrverhal ten srege lung zeigl. 

Fig. 10 zeigl ein der Fig. 9 ahnliches Diagramm, das ei- 
nen weiieren beispielhaften Zusammenhang zwischen dem 60 
zeiiabhangigen Verhalten der drei Arten von Giei^geschwin- 
digkeilsabweichungen und der Fahrverhaliensregelung an- 
gibt. 

Die Erfindung wird nachsiehend unier Bezugnahme auf 
die beigefugten Zeichnungen an cincm bevorzugten Aus- 65 
fiihrungsbeispiel ausfiihrlich bcschrieben. 

Wie es in Fig, 1 dargesielll isi, weisi ein Fahrzeug, wofiir 
die Erfindung Anwendung findei, eine Fahrzeugkarosserie 
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12, ein linkes Vorderrad lOFL, ein rechies Vorderrad lOFR, 
ein Hnkes Hinterrad lORI^ und ein rechies Hinierrad lORR, 
welche an der Fahrzeugkarosserie 12 aufgchangl sind. einen 
in der Figur nichi dargesiellien Motor, ein Tx^nk system 16 
mil einciii Lcnkrad 14 und ein Breiiissystcm zuni selekliven 
Abbrenisen der Rader auf. Das BFeinssysieni bcinhaliet 
Radzylinder 24FL, 24FR, 24RL und 24RR zuni Erzeugen 
einer Reibkrafl an einer jeweiligen (nichl dargesiellien) 
Brenisscheibe des linken Vorderrads lOFL, rechten Vorder- 
rads lOFR, linken Hinierrads lORL bzw. rechien Hinierrads 
lORR, einen Olkreis 22 zuiii selektiven Berciisiellen eines 
erhohien Oldrucks an jedern der Radzylinder 24FL. 24VR. 
24RL bzw. 24RR und cine Kombinalion aus einem Breins- 
pedal 26 und eineni mil dem Olkreis 22 in Verbindung sie- 
henden Haupizylinder 28 zum selektiven Anheben des an 
den Radzylindem 24FL, 24FR, 24RL bzw. 24RR bereilge- 
sieilten Oldrucks in Abh^gigkeit von der Beiatigung des 
Brcnispcdals 26 durch den Fahrcr. Eine clckirischc Sicuc- 
rung 30, die das Gehim der Vorrichiung zur Regelung des 
Fahrverhaliens bildel. bestehl im wesenllichen aus einem 
eleklronischen Computer zur Steuerung des Olkreises 22 in 
Abhangigkeit von bestimmten Berechnungen auf der Basis 
verschiedener Parameter, welche wenigsiens die uber Rad- 
drehzahlsensoren 32FL, 32FR, 32RL bzw. 32RR fur das 
linke Vorderrad lOFL, rechlc Vorderrad lOFR, linke Hinler- 
rad lORL bzw. rechle Hinterrad lORR erfaBten Raddrehzali- 
len, den iiber einen Lenkwinkelsensor 34 erfaBlen Lenkwin- 
kel. die iiber einen Giergeschwindigkeiissensor 36 erfaBie 
Giergeschwindigkeil und die iiber einen Querbeschleuni- 
gungssensor 38 erfaBie Querbeschleunigung umfassen. 

Der Betrieb der in Fig. 1 dargesiellien Vorrichiung zur 
Regelung des Fahrverhaliens wird hierin nachsiehend unler 
Bezugnahme auf die Rouline der in den Fig. 2 bis 4 gezeig- 
len FluBdiagramme beschrieben. 

2^nachsl wird auf die Rouline in den FluBdiagrammen in 
den Fig. 2 und 3 Bezug genomraen, die am AnschluBpunkt 
A mileinander in Verbindung siehen. Mil Beginn der Rege- 
lung durch Einschallen eines in der Figur nichl dargesiellien 
Zundschallers werden im Schritt 10 iiber die in Fig. 1 darge- 
siellien Sensoren Signale eingelesen, welche die iiber die 
Raddrehzahlsensoren 32FL, 32FR, 32RL bzw. 32RR erfaB- 
len Raddrehzahlen (oder Radgeschwindigkeiten) Vfl, Vfr, 
Vrl bzw. Vrr, den iiber den Lenkwinkelsensor 34 erfaBlen 
Lenkwinkel 0, die uber den Giergeschwindigkeiissensor 36 
erfaBie Giergeschwindigkeil y und die uber den Querbe- 
schleunigungssensor38 erfafile Querbeschleunigung Gy be- 
inhalien. 

Im Schritt 20 wird gemaB der nachslehenden Gleichun- 
gen (1) und (2) eine SoU-Giergeschwindigkeil 71, welche die 
auf der Basis der Fahrzeuggeschwindigkeil und des Lenk- 
winkels bei einer stabilen Reifenhaftung abgeschatzte Gier- 
geschwindigkeil reprasenlieru ermillell: 

yc = B- V/(R • H) - Kh • Gy • V (1) 

7i=7c/(l +T-S) (2). 

In den vorsiehenden Gleichungen reprasenlierl V die 
Fahrzeuggeschwindigkeil, die sich enlweder aus einem aus 
den Raddrehzahlen Vfl, Vfr, Vrl und Vrr gebildeien Miilel- 
weri oder aus der Raddrehzahl desjenigen Rades ermilleln 
laBl, von dem angenoininen wird, daB es den geringsten 
Schlupf aufweisl; des weiieren reprasenlierl R ein Lenkver- 
halmis, H einen Radsland, Kh einen Proponionaliiaisfaktor, 
T cine Zcilkonslanlc und s einen Laplace -Opera tor. 

Ini Schritt 30 wird unter der Vorausselzung, daB das Fahr- 
zeug ein herkommliches Fahrzeug mil einem Hinlerradan- 
irieb ist, gemaB der nachslehenden Gleichung (3) eine Gier- 
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geschwindigkeii -yw auf der Basis cines Vergleichs der Rad- 
drchzahlen des linken und rechicn Vorderrads abgeschatzt: 

7w = (a . Vrr h . Vn)/Tr (3). 

5 

In der vorsiehenden Gleichung repraseniieren a und b 
Proporlionalilatsfakloren zuin Abschiiizen der Gierge- 
schwindigkeil auf der Basis des Vergleichs der Drehzahlen 
des rechien und linken Vordcrrads, die in der Spurweiie Tr 
voneinander beabsiandei sind. Es wird darauf hingewicsen, lO 
daB in den vorsiehenden und in den nachstehenden Glei- 
chungen die Paraineier. die die Kurvenrichlung des Fahr- 
zeugs kennzeichnen, posiiiv sind, wenn das Fahrzeug eine 
Linkskurve fahn, und negativ, wenn das Fahrzeug eine 
Rechtskurve fahn, 15 

Ini Schriti 40 wird geniaB der nachsiehenden Gleichung 
(4) eine Giergeschwindigkeil -yg auf der Basis der Querbe- 
schicunigung und der Fahrzcuggcschwindigkcit abge- 
schatzt: 

20 

7g = Gy/V (4). 

Iin Schriti 50 wird eine erste Giergeschwindigkeitsabwei- 
chung Ayl als die Differenz aus der iiber den Giergeschwin- 
digkeitssensor 36 erfaBien Giergeschwindigkeil y und der 25 
Soll-Giergeschwindigkeit 71 unier Einbeziehung eines 
Terms yd zur Kompensation einer NuUpunktabweichung, 
welche eine zufallige Abweichung des Nullpunkts der An- 
zeige des Giergeschwindigkeilssensors 36 reprasentiert, wie 
folgt berechnel: 30 

Ayl = 71 - 7 - yd (5). 

Die Abschiitzung des Terms yd zur Kompensation der 
NuUpunktabweichung kann durch eine zweckmaBigerweise 35 
in der Routine zwischen den Schritten 10 und 40 integriene 
Subroudne erfolgen, wie sie beispielsweise in Fig. 4 gezeigt 
isi. 

Im Schriti 60 wird iiberpruft, ob der Absolutweri der er- 
sien Giergeschwindigkeilsabweichung A7I groBer isi als ein 40 
erster Schwellenweri Aycl, der diesbezuglich als ein Soil- 
wert zur Ausfuhrung der hierin nachstehend ausfiihrlich be- 
schriebenen Giergeschwindigkeitsregelung vorgegeben ist. 
Lautet die Aniwort JA, gehl die Routine zum Schritt 70, wo- 
hingegen, wenn die Ant wort NEIN lautet, die Routine zum 45 
Schriti 80 gehL 

Ini Schritt 70 wird ein Zeitparameter Tl zur Ennittlung 
der Dauer des Zeiiraums, in dem der Zustand, daB lAyll griv 
Ber ist als Aycl, anhall, um eine Einheitszeit AT inkremen- 
tiert. Wenn die Routine zum Schriti 80 geht, werden Tl und 50 
weiiere Zeitparameter T2 und T3, die hierin nachstehend be- 
schrieben werden, auf Null zuriickgesetzt. Diese Parameter 
und weitere werden am Beginn der Routine gemaB den 
FluBdiagrammen in den Fig. 2 bis 4 iibhcherweise auf Null 
zuriickgesetzt. 55 

Im Schriu 90 wird iiberpruft, ob Tl einen Schwellenweri 
Tel erreichi hat, der ais eine vorlaufige Dauer des Zeitraums 
bestimmt wurde, in dem die erste Giergeschwindigkeilsab- 
weichung A7I auf einem relativ hohen Pegel, d. h. iiber dem 
Schwellenweri Aycl , liegi und der so lange dauert, daB eine 60 
Giergeschwindigkeitsregelung erforderlich erscheini. Lau- 
tet die Ant won NEIN, kehrt die Rouune zum SchriU 10 zu- 
riick, wodurch dieser wiederholt wird, wohingegen die Rou- 
tine zum Schriu 100 geht, wenn die Antwori JA lautet. 

Im Schriu 100, wird cine zwcitc Gicrgcschwindigkcitsab- 65 
weichung A72, die die Abweichung der auf der Basis des 
Vergleichs der Drehzahlen des linken und rechten Vordcr- 
rads abgeschatzten Giergeschwindigkeil yw gegeniiber der 



SoU-Giergeschwindigkeii yi reprasentiert, wie folgi berech- 
nel: 

A72 = 71 - yw - yx (6). 

In der vorsiehenden Gleichung (6) slcllt 7X einen Tenn 
zur Kompensation einer NuUpunktabweichung von 7W auf- 
grund cines ungleichen Luftdrucks und/oder VerschleiBcs 
des Hnken und rechien Vorderrads dar, was sich besliiiiinen 
laBt, wenn das Fahrzeug geradeaus fahrl, wobci das Lenksy- 
stcm gicichzeilig in der NcuLralslcllung bleibt. 

Im Schriu 110 wird eine driue Giergeschwindigkeilsab- 
weichung A73, welche die Abweichung der auf der Basis der 
Querbeschleunigung und Fahrzeuggeschwindigkeit abge- 
schaizten Giergeschwindigkeil 7g gegeniiber der Soll-Gier- 
geschwindigkeit 71 reprasentiert, wie folgt berechnel: 

Ay3 = yi - yg - yy (6). 

In der vorsiehenden Gleichung (7) stellt yy einen Tenn 
zur Kompensation einer NuUpunktabweichung von yg des 
Querbeschleunigungssensors dar. Dieser Tenii laBi sich 
auch durch cine Kalibrierung bei einer Geradeausfahrt des 
Fahrzeugs, wahrend der das Lenksyslem in der Neutralstel- 
lung gehalien wird, komp)ensieren. Da ein Querbeschleuni- 
gungssensor, der im allgemeinen ein Massenelemenl bein- 
haltei, das iiber ein Federelenieni in eine Nullstellung voige- 
spannt wird. generell in bezug auf seinen Nullpunkl stabil 
ist, kann yy bei der Abschatzung der dritten Giergeschwin- 
digkeilsabweichung Ay3 im allgemeinen sehr klein, bei- 
spielsweise nahezu vemachlassigbar, ausfallen. 

Im Schriu 120 wird uberpriifi, ob der Absolutwen der 
zweiien Giergeschwindigkeitsabweichung Ay2 groBer ist als 
ein Schwellenweri Ayc2, der diesbeziiglich bestimmt wurde, 
um zu bestatigen, daB sogar die auf der Basis des Vergleichs 
zwischen den Drehzahlen des linken und rechten Vorderrads 
abgeschatzte Giergeschwindigkeil von der Soll-Gierge- 
schwindigkeit so stark abweicht, daB eine Giergeschwindig- 
keitsregelung erforderlich isL Lautet die Aniwort JA, geht 
die Routine zum Schritt 130, in dem der Zeitparameter T2 
um eine Einheitszeit AT inkrementieri wird. Lautet die Ant- 
wort ini Schritt 120 NEIN, wird der Schriu 130 umgangen. 

Im Schritt 140 wird iiberpriift, ob der Absolutwert der 
dritten Giergeschwindigkeitsabweichung Ay3 groBer ist als 
ein Schwellenweri Ayc3, der diesbezuglich bestimmt wurde, 
um zu bestatigen, daB auch die auf der Basis der Querbe- 
schleunigung und der Fahrzeuggeschwindigkeii abge- 
schatzte Giergeschwindigkeil von der Soll-Giergeschwin- 
digkeit so stark abweicht, daB eine Giergeschwindigkeitsre- 
gelung erforderlich ist. Lautet die Aniwort JA, gehl die Rou- 
tine zum Schritt 150, in dem der Zeitparameter T3 um eine 
Zeileinheii AT, welche genauso groB sein kann wie die Zeil- 
einheil AT von Schritt 130, inkrementieri wird, um auf diese 
Weise die Dauer dieses Zustands zu ermiueln. Lautet die 
Ant won ini Schriu 140 NEIN, wird der Schriu 150 umgan- 
gen. 

Im Schriu 160 wird iiberpriift, ob der Zeitparameter Tl 
gleich Oder groBer isi als ein Schwellenweri Tee, der be- 
stimmt wurde, um die Dauer des Zeitraums zu ermitteln, in 
dem die der Beslatigung der Notwendigkeit der Gierge- 
schwindigkeitsregelung dienenden Abschatzungen der auf 
dem Vergleich der Drehzahlen des linken und rechten Vor- 
derrads basierenden Giei^eschwindigkeiLsabweichung und 
der auf der Querbeschleunigung und der Fahrzeuggeschwin- 
digkeit basierenden Gicrgcschwindigkcitsabwcichungcn 
ausreichend ausgefuhrt wurden. Lautei die Antwori NEIN, 
geht die Routine zuriick, wodurch die Prozesse vom Schritt 
10 aus wiederholt werden. Lauiel die Aniwort im Schriti 
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160 JA. gchi die Rouiinc zuin Schriii 170. 

Ini Schriii 170 wind uberprufu ob der Zciiparaiiicier T2 
gleich Oder groBer isi als Tce~Tcl-ATo, wobci ATo fiir den 
Fall, daE die Routine im Schriii 90 von NKTN auf JA wcch- 
sell, in der Annahiiie, daB Tl nichi gleich sondern groBer isi 
als Tc 1 , eine kleine 2^ilzugabe darstellu so daB der Wen von 
T2 selbs! dann elwas kleiner isi als Tce-Tcl, wenn die Rou- 
line in jedein Zyklus durch den Schriii 130 und/oder Schriii 
150 gegangen isi. Lauiei die Aniwon iiii Schriii 170 JA. 
wird besiaiigl. daB die Giergeschwindigkeilsabweichung 
deran zugenoninien hai, daB in Anbeiracht der iiberdic Aus- 
gabe dcs (licrgeschwindigkeilssensors beobachlelen (iier- 
geschwindiekcilsabweichung sowie in Anbeiracht der iibcr 
den Vcrgleich der Drehzahlen des linken und rechien Vor- 
derrads beobachlelen Giergeschwindigkeilsabweichung 
eine Giergeschwindigkeitsregelung laisachlich erforderlich 
isi. 

Wcnn die Anlworl im Schriii 170 JA lauicl, gill die Nol- 
wendigkeil der Giergeschwindigkeiisregelung geniaB der 
Ausgabe des Giergcschwindigkeilssensors durch den Vcr- 
gleich der Drehzahlen des linken und rechien Vorderrads als 
besialigu so daB die Routine zum Schriii 210 gehl. Lauiei 
die Aniwon im Schriii 170 dagegen NEE^, gehl die Routine 
zum Schriii 180, in dem der Parameter T2 in der Annahme, 
daB die Ausgabe des Giergeschwindigkeilssensors zu unge- 
nau isu uni die Giergeschwindigkeiisregelung laisachlich 
auszufuhren, auf Null zuruckgeseizt wird. 

In dem dargestelllen Ausfuhrungsbeispiel. wird selbsl 
dann, wenn die Anlworl im Schritt 170 NEIN lauiei, im 
Schriit 190 uberprufu ob der Zeitparameler T3 gleich oder 
groBer isi als Tce-Tcl -ATo. Lauiei die Anlworl im Schriii 
190 JA, bedeuiei dies, daB, obwohl die Nolwendigkeii der 
Giergeschwindigkeiisregelung iiber die auf der Basis des 
Vergleichs der Drehzahlen des linken und rechien Vorder- 
rads beobachteie Giergeschwindigkeilsabweichung nichi 
besiaiigl wurde, die auf der Basis der Querbeschleunigung 
und der Fahrzeuggeschwindigkeil beobachlele Gierge- 
schwindigkeilsabweichung die Nolwendigkeii der Gierge- 
schwindigkeiisregelung besiaiigl. Daher gehl die Rouline 
zum Schriii 210, wohingegen, wenn die Aniwon im Schriii 
190 NEIN lauiei, die Rouline zum Schritt 200, in dem der 
Zeiiparameter T3 auf Null zuriickgesetzl wird, und anschlie- 
Bend zum Schritt 10 zuriick gehl. 

Sobald die Routine den Schriii 210 erreichl, wird die 
Giergeschwindigkeiisregelung ausgefuhn, wie es hierin 
nachsiehend beschrieben wird. 

Im Schriii 210 wird uberprufu ob Ayl posiliv isU Wie es 
vorsiehend im Zusammenhang mil den Schritten 10 bis 200 
definien wurde, sind die die Kurvenrichtung wahrend der 
Kurvenfahri des Fahrzeugs kennzeichnenden Parameter po- 
siliv, wenn dasFahrzeug eine Linkskurve fahrt, wohingegen 
die Parameter negaiiv sind, wenn das Fahrzeug eine Rechts- 
kurve fahrt. Lautel die Anl worl im Schriii 210 JA, geht die 
Routine zum Schritt 220, wohingegen, wenn die Antwort im 
Schriit 210 NEIN laulet, die Rouline zum Schritt 250 geht. 

Im Schritt 220 wird uberprufu ob das Fahrzeug eine 
Linkskurve fahrt. Lautel die Antwort .JA, wird die Situation 
so beurteilt, daB das Fahrzeug in einer Linkskurve ^hrt, wo- 
bei die lalsachliche (Jiergeschwindigkeii yhinler der aus der 
Fahrzeuggeschwindigkeil und dem Lenkwinkel abgeschalz- 60 
ten theorelischen Soll-Giergeschwindigkeil 71 liegu d. h. 
daB das Fahrzeug abdrifiet. Daher geht die Routine zum 
Schritl 230, in dem eine Abdriftregelung ausgefiihrt wird. 
Lauiet die Aniwon im Schritt 220 dagegen NEIN, wird die 
Situation so bcurtciU, daB das Fahrzeug cine Rcchtskurv'c 65 
fahrt, wobei die tatsachliche Giergeschwindigkeit y vor der 
theorelischen Soll-Giergeschwindigkeil yi liegl, d. h. daB 
das Fahrzeug nach rechts schleuden. Daher gehl die Rouline 
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zum Schriit 240, in dem eine Rechisscblcuderregelung aus- 
gefiihrt wird. 

Im Schritl 250 wird uberprufu ob das Fahrzeug eine 
Rechlskurve fahrt. I^uiet die Antwort J A, wird die Silualion 
5 so beurteilu daB das Fahrzeug eine Rechiskur\'e fahri, wobci 
die lalsachliche Giergeschwindigkeit y hinier der theoreli- 
schen Soll-Giergeschwindigkeil yi liegu d. h. daB das Fahr- 
zeug abdriliei. Daher gehl die Rouline zum Schriii 260, in 
dem eine Abdrifu-egelung ausgefuhn wird. Lauiet die Ani- 
10 wort ini Schriit 250 dagegen NEIN, wird die Silualion so be- 
urteilt, daB das Fahrzeug eine Linkskurve fahri. wobei die 
lalsachliche (nergeschwindigkeii y vor der theorelischen 
Soll-Giergeschwindigkeil 71 liegu d. h. daB das Fahrzeug 
nach links schleuden. Daher gehl die Rouline zum Schritl 
15 270, in dem eine Linksschleuderregelung ausgefiihrt wird. 
Bei der Abdriftregelung im Schritl 230 oder 260 werden 
in einer Ausgesialiung das linke Hinierrad lORL wie auch 
das rcchlc Hinierrad lORR dcrarl abgcbrcmsu daB sic jc- 
weils eine konlrollierle Bremskrafu beispielsweise FrI und 
20 Frr, wie in Fig. 6 gezeigt, erfahren, wodurch das Fahrzeug 
abgebremst und die Abdriflbewegung unlerdriicki wird. Bei 
der in Fig. 6 gezeigten Ausgesialiung ist die auf das linke 
Hinierrad lORL ausgeiibte Bremskrafl Frl groBer als die auf 
das rechie Hinierrad lORR ausgeuble Bremskrafl Frr. Die- 
25 ses Ungleichgewicht zwischen den Breniskraften erzeugl 
ein als Mad angegebenes Gierniomenl um den Schwerpunkt 
Og des Fahrzeugs. Die in Fig. 6 gezeigte Bremssteuerung 
wahrend einer Linkskurve des Fahrzeugs erweisi sich daher 
fur die Abdriftregelung als effekliv. Ln Fall einer Rechts- 
30 kurve des Fahrzeugs erweisi sich natiirlich eine Bremssteue- 
rung, bei der auf das rechie Hinterrad eine groBere Brems- 
krafl ausgeiibt wird als auf das linke Hinterrad, fiir die Ab- 
driftregelung als effekliv. 

Fig. 5 ist ein Diagramm, das ein Beispiel fiir einen Zu- 
35 saimnenhang zwischen der GroBe der Giergeschwindig- 
keilsabweichung lAyll und der GroBe der im allgemeinen 
auf die Hinterrader ausgeiibten Bremskrafl Bd zum TJnter- 
driicken der Abdriflbewegung zeigu 

Bei der Linksschleudersteuerung im Schritl 270 wird, wie 
40 es in Fig. 8 gezeigl isu auf das rechie Vorderrad lOFR eine 
Bremskrafl aufgebrachi. Indem auf das rechie Vorderrad 
lOFR eine Bremskrafl ausgeiibt wird, wird im Fahrzeug um 
das abgebremsle rechie Vorderrad lOFR aufgmnd der Trag- 
heilskrafl des Fahrzeugs, die sich im Schwerpunkt Og des 
45 Fahrzeugs konzenlrierU ein Drehmomenl im Uhrzeigersinn 
erzeugl, wodurch um den Fahrzeugschwerpunkt Og ein 
aquivalentes Giermoment Mas im Uhrzeigersinn erzeugl 
wird, das der Schleuderbewegung des Fahrzeugs enigegen- 
wirku Bei der Rechtsschleudersteuerung im Schritl 230 
50 wird natiirlich das linke Vorderrad FL abgebremst. 

Fig. 7 isi ein Diagramm, das ein Beispiel fur einen Zu- 
sammenhang zwischen der GroBe der Giergeschwindig- 
keilsabweichung lAyl I und der GroBe der auf das Vorderrad 
an der KurvenauBenseite bei der Links- oder Rechtsschleu- 
55 dersteuerung ausgeiibten Bremskrafl Bs zeigu 

Die doppelte oder dreifache Besiatigung des latsachlichen 
Reifenhaftzustands durch die drci Giergeschwindigkeitsab- 
weichungen Ayl, Ay^ und Ay3 gemaB den vorsiehend er- 
wahnten Schritten 60 bis 200 ist in den Fig. 9 und 10 an ei- 
nem ersien bzw, zweilen Beispiel dargeslelll. Das in Fig. 9 
dargeslellte erste Beispiel reprasentierl den Fall, daB die Ab- 
weichung Ayl der der Ausgabe des Giergeschwindigkeils- 
sensors 36 enlsprechenden Giergeschwindigkeit y von der 
Soll-Giergeschwindigkeit 71 groBer ist als der Schwellen- 
wcrt A7CI durch die Abwcichung Ay^ der auf der Basis dcs 
Vergleichs der Drehzahlen Vfl und Vfr des linken und rech- 
ien Vorderrads lOFL bzw. lOFR erfaBten Giergeschwindig- 
keit yw, die groBer isi als der diesbezuglich bestimmle 
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Schwellenwen A7c2. und des weiieren durch die Abwei- 
chung Ay3 dcr auf der Basis dcr Querbeschleunigung Gy 
und Fahrxeuggeschwindigkeil V erfaBlen Giergcschwindig- 
keil Yg, die groBcr isi als der dieshe/.uglich besiimmlc 
Schwellenwen Ayc3, bcsiatigt wird, so daB die FahrverhaJ- 5 
lensregclung nach Ablauf der 2^il Tec, die den Zeiirauni 
Tel zur Besialigung der Schwellcnwertuberschreilung der 
Giergeschwindigkeiisabweichung Ayl und den Steilrauni 
Tce-Tcl zur Bestaiigung dcr Schwe lien wen iiberschrci lung 
der Gieigcschwindigkeiisabweichungen A72 und Ay3 bein- 10 
haltcl, eingelcitcl wird; obwohl bei deiii in Fig. 10 dargc- 
slelllen zwcilen Beispiel die Schwellenwcriuberschreilung 
der Giergeschwindigkeiisabweichung AyI iiber den Zeil- 
raum Tec hinweg crfaBl wird, wird jedoch in deni an den 
Zeiirauni Tel anschheBenden Zeilrauin Tce-Tcl keinc 15 
Sch we lien wen uberschrei rung der Giergeschwindigkeilsab- 
weichungen Afi und Ay3 erfaBi, so daB keine Fahrverhal- 
tcnsrcgciung eingelcitcl wird. Durch die zwcifachc odcr 
dreifache Uberpriifung im Hinblick darauf, ob die Giei;ge- 
schwindigkcitsabweichung taisachlich groBer isi als der 20 
diesbezuglich besiiiiiniie Schwellenwen, wird daher ver- 
mieden, daB die Giergeschwindigkeitsregelung unnoliger- 
weise eingeleitel wird, wie es in Fig. 10 init der Zwei-Punkt- 
Slrich-Linie angedeulel ist. 

Obwohl iin Beispiel von Fig. 10 keine der beiden Gierge- 25 
schwindigkeitsabweichungen A^I und Ay3 ini Zeiirauni 
Tce-Tcl groBer ist als der jeweilige Schwellenwen Ayc2 
bzw. Ayc3, sind die beiden Giergeschwindigkeiisabwei- 
chungen Ay2 und Ay3 oder wenigstens Ay3 naturlich auch 
wahrend eines Abschnitts des Zeitraums Tce-Tcl nichl gro- 30 
Ber als der jeweilige Schwellenwert A'Yc2 oder A'yc3. Wenn 
in diesem Fall die Zieitzugabe ATo, wie vorsiehend erwahnt, 
so bestiinnit wird, daB in deni im ScliriU 90 durchgefuhrten 
Vergleich der Zeitdauer Tl, die schrittweise urn die Ein- 
heitszeil AT anwachsL, mit dem Schwellenwen Tel, der ^> 
nichl unbedingl ein VieLfaches von AT darstelll, nur eine 
Zeilzugabe fur eine geringfiigige Abweichung eingerauml 
wird, resullien jedes abschnittsweise Nichtvorliegen des 
Zustands IAy2I>IAyc2I oder Ay3I>IAyc3I wahrend des Zeit- 
raums Tce-Tcl in einer negativen Bestaiigung der Noiwen- 40 
digkeil der auf der Beobachtung der Giergeschwindigkeits- 
abweichung AyI gemaB der Ausgabe des Giergeschwindig- 
keilssensors basierenden Giergeschwindigkeilsregelung. 
Wird der Wen von ATo jedoch zweckniaBigerweise so iiio- 
difizierl, daB er groBer ist, wird ein abschnitlsweises Nichl- 45 
vorliegen des Zusiands Ay2I>IAyc2I oder IAy3I>IAyc3I wah- 
rend des Zeiiraums Tce-Tcl im Sinne einer posi liven Besta- 
iigung durch die zweifache oder dreifache Uberprufung in 
der Zeitzugabe einbezogen. 

Obwohl bei der in den Fig. 2 und 3 gezeigien Ausgestal- 50 
tung die auf dem Vergleich der Drehzahlen des linken und 
rechten Vorderrads basierende Bestaiigung der Gierge- 
schwindigkeiisabweichung iiber den diesbezuglichen 
Schwellenwert hinaus und die weitere, auf der Querbe- 
schleunigung und der Fahrzeuggeschwindigkeil basierende 55 
Bestaiigung in dieser Reihenfolge ausgefiihn werden, kann 
naturlich auch eine dieser beiden Beslaligungen ausgelassen 
oder die Reihenfolge der Ausfiihrung dieser beiden Beslali- 
gungen umgekehrt werden. 

Die im Schriu 50 verwendete Nullpunktabweichung yd 60 
des Giergeschwindigkeitssensors 36 wird gemaB der ini 
FluBdiagramm von Fig. 4 gezeigien Routine emiitteh. Ge- 
maB diesem FluBdiagramm wird im Schriu 310 uberprufi, 
ob das Fahrzeug steht. Lautet die Antwon JA, gehi die Rou- 
tine zum Schritt 340, wohingcgcn, wenn die Antworl NEIN 65 
laulel, die Routine zum Schriu 320 gehl, in dem uberprufi 
wird. ob das Fahrzeug geradeaus fahn. Lauiei die Antwon 
JA, gehl die Routine zum Schriu 340, wohingegen, wenn 
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die Am won NEIN lautet, die Routine zum Schriu 330 gehl, 
in dem ein hierin nachsiehend beschriebener Zeilparanieier 
'Vb auf Null zuriickgesctzi wird und die Routine anschlic- 
Bend endel. 

Im Schritt 340 wird der 2^itparanieler Tb urn einen klei- 
nen Beirag AT inkremeniien. 

Im Schritt 350 werden die Ausgabe werte y ties Giei;ge- 
schwindigkeitssensors 36 in der Weise iniegricrt, daB der 
momeniane Ausgabeweri von y zu dem ini vorhergehenden 
Zyklus eriiallcnen Wert von Y^ddiert wird. 

Ini Schritt 360 wird uberprufi, ob der Zeilparanietcr Tb 
einen bestiirinilen Wert Tbc erreichi hai. Lautet die Antwon 
JA, geht die Rouline zunt Schritt 370, wohingegen. wenn 
die Antwon NEIN lautet, die Rouline zum Schritt 310 gehl. 
Wenn der Zustand, daB das Fahrzeug steht und/oder gerade- 
aus fahn nach dem Beginn des Durchlaufs der Routine 
durch die Schritie 310 bis 360 nichl niehr vorhegi, bevor der 
Zcitparamclcr Tb den bcstimnitcn Wert Tbc crrcicht hat, cn- 
dei diese Subroutine unmittelbar. 

Im Schritt 370 wird der Wert der Nullpunktabweichung 
Yd als der Mittelwert aus den Momentanwerten y ermitiell, 
indent der Integral wen von Y clurch eine Zahl Nb, die der 
Zahl der Wiederholungen der Rouline durch die Schritie 310 
bis 360 entspricht, geieili wird. 

Im Schriu 380 wird der neu crhallene Wert von Yd oder 
der im vorhergehenden ProzeB erhaliene Wert von Yd durch 
den neu erhaltenen Wert von Yd ersetzt; anschlieBend wer- 
den der Zeit parameter Tb und der integrierte Wert von Y auf 
Null zuriickgesetzt. 

Obwohl die Erfindung vorsiehend an einer bevorzugten 
Ausgesialtung ausfiihrlich beschrieben wurde, sei darauf 
hingewiesen, daB die Erfindung nichl auf die beschriebene 
Ausgesialtung beschrankl isi. 

Die Erfindung betriffl somil eine Vorrichlung zur Rege- 
lung des Fahrverhaltens eines Fahrzeugs, die eine ersle 
Giergeschwindigkeiisabweichung einer Giergeschwindig- 
keil, die iiber einen Giergeschwindigkeitssensor erfaBt wird, 
von einer Soll-Giergeschwindigkeil. die aus dem iiber einen 
Lenkwinkelsensor erfaBten Lenkwinkel und der iiber einen 
Fahrzeuggeschwindigkeitssensor erfaBten Fahrzeugge- 
schwindigkeil abgeschatzt wird, sowie wenigstens eine 
zweite Giergeschwindigkeiisabweichung einer Gierge- 
schwindigkeil, die aus den iiber Raddrehzahlsensoren erfaB- 
ten Raddrehzahlen eines Raderpaars bestehend aus eineni 
linken Rad und einem rechten Rad abgeschatzt wird, von 
der Soll-Giergeschwindigkeil oder eine driue Gierge- 
schwindigkeiisabweichung einer Giergeschwindigkeiu die 
aus der iiber einen Querbeschleunigungssensor erfaBten 
Querbeschleunigung und der Liber einen Fahrzeuggeschwin- 
digkeitssensor erl'aBien Fahrzeuggeschwindigkeit abge- 
schatzt wird, von der Soll-Giergeschwindigkeit erfaBt und 
eine Giergeschwindigkeitsregelung einleilet, wenn die erste 
Giergeschwindigkeitsabweichung groBer ist als ein diesbe- 
ziiglich bestimmler Schwellenwen und des weiteren wenig- 
stens die zweite oder dritle Giergeschwindigkeiisabwei- 
chung groBer ist als ein diesbeziiglich bestimmler Schwel- 
lenwert. 

Patentanspriiche 

1. Vorrichtung zur Regelung des Fahrverhaltens eines 
Fahrzeugs mil einer Fahrzeugkarosserie (12), einem 
linken Vorderrad (lOFL), einem rechten Vorderrad 
(lOFR), einem linken Hinierrad (lORL), einem rechten 
Hinlcrrad (lORR), wclchc an dcr Fahrzeugkarosserie 
(12) aufgehangt sind, einem Lenksysteni (16) und ei- 
nem Bremssystem zum selektiven Abbrcmsen jedes 
dieser Rader'(10FL, lOFR. lORL, lORR), wobei die 
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Vorrichiung aufweisi: eine Einrichiung (36) zur Erfas- 
sung der Giergcschwindigkeii (y) des Fahrzeugs, eine 
Kinrichiung (32FL. 32FR. 32RL, 32RR) zur Erfassung 
der Raddrehzahlen (Vfl, Vfr, Vrl, Vrr), eine Einrich- 
iung (34) zur Erfassung des Lenkwinkels (0) des Lenk- 5 
sysienis (16) sowie eine Einrichtung (38) zur Erfassung 
der Querbeschleunigung (Gy) des Fahrzeugs, gekenn> 
zcicbnct durch eine Berechnungs-ZSieuereinrichlung 
(30) zur Berechnung einer ersien Giergeschwindig- 
keiisabweichung (Ay]) der Giergcschwindigkeii (y). 
die iibcr die Giergeschwindigkeilserfassungsein- 
richlung (36) erfaBl wird, von einer Soll-(nerge- 
schwindigkeit (yi), die aus dem iiber die Lenkwinkeier- 
fassungseinrichiung (34) erfaBien Lenkwinkel (9) und 
der uber die Raddrehzahlerfassungseinrichtung (32FL. 15 
32FR, 32RL, 32RR) erfaBien Fahrzeuggeschwindig- 
keii (V) abgeschaizi wird, und wenigsiens einer zwei- 
icn Gicrgcschwindigkcitsabwcichung (Ay2) einer Gicr- 
geschwindigkeit (yw), die aus den Raddrehzahlen (Vfl, 
Vfr) eines Raderpaars besichend aus einein linken Rad 20 
(lOFl) und cinem rechien Rad (lOFR) abgeschatzi 
wird, von der SoH-Giergeschwindigkcii (yi) odcr einer 
dritien Giergeschwindigkeitsabweichung (Ay3) einer 
(jiergeschwindigkeit (yg), die aus der uber die Querbe- 
schlcunigungserfassungseinrichiung (38) erfaBien 25 
Querbeschleunigung (Gy) und der iiber die Raddreh- 
zahlcrfassungscinrichlung (32FL, 32FR, 32RL, 32RR) 
erfaBien Fahrzeuggeschwindigkeit (V) abgeschatzi 
wird, von der SoU-Giergeschwindigkeit (yi), wobei die 
Bcrechnungs-ZSleuereinrichtung (30) uberpriifl, ob die 30 
ersle Giergeschwindigkeitsabweichung (Ayl) groBer 
isi als ein diesbezuglich besiimmter Schwellenwerl 
(Aycl), um ini FaU einer posiliven Antworl dieser 
Uberpriifung ein erstes positives SleuersignaJ zu erzeu- 
gcn, und gleichzeitig uberprufu ob wenigstens die 35 
zweite oder dritte Giergeschwindigkeitsabweichung 
(drft, Ay3) groBer isl als ein diesbezuglich besiimmter 
Schwellenwerl (Ayc2, Ayc3), uni im Fall einer posili- 
ven Antwort dieser Oberprufung ein zweites positives 
Sieuersignal zu erzeugen, und das Bremssysiem so 40 
sleuert, daB wenigstens eines der Rader (lOFL, lOFR, 
lORL, lORR) kontrolliert abgebrenisl wird, um die er- 
sle Giergeschwindigkeitsabweichung (Ayl) zu vemiin- 
dem, wenn neben dem ersten positiven Sieuersignal 
das zweite positive Sieuersignal erzeugt wird. 45 

2. Vorrichiung nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Berechnungs-ZSteuereinrichtung (30) 
nach der Fesiellung, daB die ersie Gieigeschwindig- 
keitsabweichung (Ayl) iiber einen diesbezuglich be- 
stiinmten Schwellenzeitraum (Tel) hinweg groBer ist 50 
als der diesbezuglich bestimmte Schwellenwert (Aycl), 
iiberpriift, ob wenigstens die zweite oder dritte Gierge- 
schwindigkeitsabweichung (Ay2, Ay3) grofier ist als 
der diesbeziighch bestimmte Schwellenwert (Ayc2, 
Ayc3). 55 

3. Vorrichiung nach Anspruch 2, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Berechnungs-ZSteuereinrichtung (30) 
uberpriifl, ob wenigstens die zweite oder dritte Gierge- 
schwindigkeitsabweichung (Ay2. Ay3) iiber einen dies- 
beziighch bestimmlen Schwellenzeitraum (Tee- 60 
Tcl-ATo) hinweg groBer ist als der diesbeziighch be- 
stinunte Schwellenwerl (Ayc2, Ayc3), uni das zweite 
positive Signal zu erzeugen. 

4. Vorrichiung nach Anspmch 1, dadurch gekenn- 
zcichnct, daB die Bcrcchnungs-ZStcucrcinrichtung (30) 65 
uberpriifl, ob die zweite und dritte Giergeschwindig- 
keitsabweichungen (Ay2, Ay3) in dieser Reihenfolge 
nacheinander jeweils groBer werden als der diesbeziig- 



12 

lich besiimnite jeweilige Schwellenwen (Ayc2, Ayc3). 
um das zweiie positive Signal zu erzeugen, wenn we- 
nigstens cine der Aniworicn der Uberpriifung posiiiv 
isl. 

5. Vorrichiung nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnei, daB die Berechnungs-ZSieuereinrichiung (30) 
die Giergeschwindigkeitserfassungseinrichiung (36) in 
bezug auf deren NuUpunktabweichung kalibrierl, wenn 
das Fahrzeug still siehi undZodcr geradeaus fahn. 
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